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最終 買 に 続く 

(54) 【 発 明 の 名 称 】 指 が 改良 きれ た ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト に 設け る こと が 意図 きれ た 手 
(57【 要約 】 5 
本 発明 は 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト 向け の 手 に 関す る 中 の 
。 手 は 、 手 の ひら と 、 手 の ひら に 連接 され た 少な く と も 67 hs ン 2 
1 本 の 指 ( 1 4 ) と を 備え 、 指 ( 1 4 ) は 、 少 な く と も | の き ペ 

> ガク ラジ 2 

af < he SS SS 21 
、2 3 ) を 手のひら に 連結 する 関節 ( 27 、28、29 ンジ 2 SN 
) と を 備え 、 指 骨 ( 2 1 、22、23 ) は 、 主 方 向 ( 3 8 。 3 


1 、3 2 、3 3 ) に 延 在 する 。 本 発明 に よれ ば 、 関 節 ( 
27、28、29 ) は 、 い く つか の 自由 度 を 可能 に する 

弾性 接合 片 ( 3 5 、3 6 、3 7 ) を 備え る 。 手 は 、 接 合 
片 ( 3 5 、3 6 、3 7 ) に よっ て 可能 に な る 自由 度 の う NN 
ちの 回 転 自由 度 の た め の 動 力 化 手段 (50、51 ) を 備 NR ロー-o 
え 、 動 力 化 さ れ た 回 転 自由 度 は 、 指 骨 ( 21 、22、2 ドド SS 
3 ) の 主 方 向 ( 3 1 、3 2 、3 3 ) に 直角 の 軸 ( 4 1 、 se 
4 2 、4 3 ) の 周り の 相対 的 な 動き を 可能 に する 。 接合 ーー 
片 (35、36、37 ) に よっ て 可能 に な る 自由 度 の う G3 て 4 
ちの 他 の 自由 度 は 、 動 力 化 さ れ な い 。 


